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Die folgertden Angaben sind dan vom An ma I der eingerelchten Urrterlagen entnommdn 

(§) Hybridsystem zur Abstandsmessung in Krafrfahrzeugen 

(§) Die Erfindung b8trifft ein hybrides Oberwachungssy- 
stem zur Messung von Abstanden zu Hindernissen in 
Kreftfahrzeugen, rnit welchen ein besonders gro&er Er- . 
gebniswertbereich kostengunstig ausgewertet warden 
kana Die Erfindung besteht im Prinzip darin, durch meh- 
rere parallel zueinander arbeitenda und jeweils einem a ri- 
de ren Ergebniswertbereich zugeordnete Qberwachungs- 
einrtchtungen zu einem hybridan Obarwachungssystem 
zusammenzusetzen. Die Steuerung und Auswsrtung die- 
ser Signals 1st gegenuber den Uberwachungseinrich tun- 
gen zentraliaert. Die Erfindung ist besonders geeignetfur 
ein Park> und RuckfahmiHesystem mit einem Gesamter- 
gebnisbereich von 0 bis etwa 20 m. 
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Beschreibung Zwar erscheint es mSglich, die einzelnen Ergebniswerte- 

bereiche aneinander angrenzen zu lasses so daB skA ein 
Die Erfindung betrifft ein Uberwachungssystem in Kraft- mbglichst groBer Gesamtbereich ergibL Urn aber die bciden 
fahrzeugen, bei dem mehrere Uberwachungseinrichtungen Ergebniswertebereiche gegeneinander leichter abgleichen 
verwendet weiden. tjblicberweise werden in Kraftfabrzeu- 5 zu kSnnen, empfiehlt sicfa in Weiterbildung der Erfindung 
gen mehrere tJberwacbungseinrichtungen beispielsweise die Merkmalskombination nach Anspnicb 2. Hierbei 1st ein 
des Oldrucks, der Batteriespannung, des FUllstandes im "Qberlappungsbereich der Ergebniswertebereiche vajgese- 
Kraftfahrzeugtank eingesetzt Dabei konnen aber auch MeB- hen, in denen der Abstand eines besdmmten Hindernisses 
gr6Ben gemessen werden, die die Umgebung des Fahrzeugs ' von jedern der bciden tjberwachiingseinrichtungen parallel 
betreffen wie beispielsweise der Abstand zu einem Hinder- to gemessen weiden kann. Da der Abstand nur einen einaagen 
nis, die AuBentemperatur. All diesen Uberwacbungseanrich- besn'mmten Wert haben kann, lHBt skh ein Abgleich da- 
tungen ist eigeu, daB sie mit Hilfe einer spezifiscben MeB- durch erreichen, daB der so gefundene Ergebniswert afa de- 
gree wie beispielsweise der Messung eines elektriscben finierter Abstandswert fur beide \vertebereiche eingesetzt 
Widerstandes, der Umdiehungszahl der Rfider, dem Span- wird. Im Prinzip werden also die beiden Ergebniswertebe- 
oungsabfall an einem Widerstand o. a. in einer Auswerteein- 15 reiche derart gegeneinander verse hob en, daB sie im t/ber- 
ricfaUmg den gewtlnschten Ergebniswert bestimmen. Die lappungsbereich zu den gleichen Abstandsergehnissen fUh- 
MeBgroBe dient damit indirekt zur Bestiramung der Ergeb- ren. 

nisgroBe. Fur eine Abstandsmessung zwiscben etwa 0-20 m hat 

Die Umfeldwahmehmung und Abstandsmessung rund sich insbesondere die Verwendung der sich aus Ansprnch 3 
umdas Kraftfahrzeug so wie die Ermitdung der Relativge- 20 ergebenden Uberwachungseinrichtungen als vorfeilhafl her- 
sebwindigkeit anderer Vericehrsteilnehmer ist wegen der ansgestellL Selbstvcistandlich sind auch andere Kombina- 
wachsenden- Verkehrsdichte von zunehmender Bedeutung. tionen von MeBgr66en etwa fur einen abgewandelten Ab- 
Auf diesem Gebiet werden u. a, als MeBgroBen KapazitSten, . standsbereich denkbar. So kann beispielsweise ein Ultra- ' 
optische Wellen, UUraschallwellea, Mikrowellen, Radarim- schallverfahren mit einem Infrarot- und einenuMikrowel- 
pulse, Infrarotstrahlung eingesetzt, die in den jeweiligen 25 len (Radar) verfahren zu einem HybridsystemgekoppeUwer- 
Uberwachungseiprichtungen Verwendung finden. Jedes der <len. Verwendet man als Oberwacbungseinricbtungeii eine 
Uberwachungseinrichtungen besitzt binsichtlich cechni- mit Ultraschall und eine mit Mikrowellen (Radar) Impulsen 
schem Aufwand, Kosten und Genauigkeit der Messung be- . arbeiteode "Oberwachungseinrichtung, so Wt sich das dar- 
sondere Vor- und Nachteile. Uberwachungssysteme, die fur aus gebildete Hybridsystem besonders gut als Park- und 
den nahen und mittkren Abstandsbereich voo Hino^rnissen 30 lUicldahrlm^eYerw'enden. 

zwischen 0 und 20 m dienen, konnen binsichtlich ihrec Auf- . . . Weiterbin kann es sich insbesondere empfeblen, im Rah- 
gaben wie Kollisionsvermeidung, Kollisionswamung, Park- men der Erfindung fur die Uberwachungseinrichfeingen eine 
hilfe, RUckfahrhilfe, Tbtwinkeliiberwachung, Stop & Go, gemeinsame elektronische KontrolleinheiL vorzusehen, die 
Precrash -S ensorik und Aktuatorik unterschiedliche Anfor- beispielsweise sowohl die Auslosung der MeBsignale in den. 
derungen an Kosten undTechnik stellen. Es gibt daher eine 35 einzelnen tJberwacbungseinrichtungen als auch. deren Be- 
ganze Reihe von Uberwachungseinrichtungen, die im Prin- wertung und die Erzeugung von Warnsignalen aufgrund der 
zip nur der Abstandsmessung dienen, gleichwohl aber voll- Auswertung der z. B. zwei Uberwachungseinrichtungen 
kommen iinterschiedlich aufgebaut sind. und abweicnende ubernimmt Damit kommt man zu einer zeritralisierten 
MeBgrofien zur Ernuttlung des Abstandes verwenden. Steuerung und Auswertung. ZusammengefaBt'laBt sich die 

Es soil nun ein ejnziges Oberwachungssystem einen gr5- 40 Erfindung somit wie folgt beschreiben: 
Beren Wertebereich binsichtlich der zu findenden Ergebnis- Die Unofeldwahrnehmung und Abstandsmessung rund urn 
werte beherrscben. Soweit dieser Wertebereich vod dem das Kfz sowie die Ermittlung der Kelativgescbwindigkeit 
durch Verwendung einer besiimmten MeBgroBe durch eine anderer Verkehrsteilnehmer ist von zunehmender Bedeu- 
Oberwachungseinrichtung zu beheoschendeh Bereica weit- tung. Auf diesem Gebiet werden u. a, kapazitive, optische, 
gehend abweicht, sind somit eine Fiille von korrigierenden 45 Ultraschall-, Mikrowellen-, Lifrajrot- Verfahren als Einzclsy- 
MaBnahmen norwendig, um die gewQnschte Genauigkeit stem e eingesetzt 

iiber den gesamten Ergebrdswertebereich zu erhalten. Hier- Jedes dieser Einzelsysterne besitzt inharente techrascbe 
dutch wird die Oberwachungseinrichtung einschlieBlich ih- und kostenbezogene Vor- und Nachteile. Einzelsysterne im 
rer Auswertung hochkompiex und entsprechend teuer. naben und mittleren Abstandsbereicb von 0-20 m wie die 

Die Erfindung geht daher aus von einem tiberwachungs- 50 Kollisionsvenneidung, Kollisionswamung, Parktulfe, 
system der sich aus dem OberbegruT des Anspruchs 1 erge- Ruckfahrhilfe, TotwinkeKlberwachung, Stop & Go. r Pre- 
benden Gattung. Aufgabe der Erfindung ist es, ein derartiges crash-Sensorik und Aktoatori k steUen unterschiedliche An- 
Oberwachungssystem an einen besonders groBen Ergebnis- forderungen an die Kosten und Technik. 
mefibereicb anznpassen, wobei dies besonders kosten gun- Im Unterschied zu bisher realisierten Ein zelsy ste men be- 
stig geschehen soil 55 ansprucht die Erfindung die ^Combination zweier oder raeh- 

Die Erfindung wird durch die sicb aus dem kennzeichnen- rerer dieser Einzelsysterne zu einem ubergeordaeten frvbri- 
den Teil des Anspruchs 1 ergebende Merkmalskombinadon den Gesamtsystenv daB die Ioformanonen der Subsys*eme 
gelost Die Erfindung besteht im Prinzip also darin, in dem in einer zehtralen elektronischen Kontrolleinheit verarbeitet 
Uberwachungssystera mehrere zueinander parallel arbeiten- und aufbereitct. und dem Fahrer zur Anzeige bringt oder 
den Uberwachungseinrichtungen vorzusehen, wekhe inner- 'do warnt oder eine Aktuatorik (z. B. Full en oder Betadgem des 
halb ihres zugeordneten Eigebniswertcbereichs besonders Bremssystems) einsetzt. 

einfach und kostengtinstig arbeiten. Es werden also zur Fest- In besonderer Ausfubrung beansprucht die Erfindung die 
stellungderErg^m^wertem'nsichtHcbd^reuizelnenErgeb- ErsteUung eines Hybridsystems, das die Funktion einer 
niswertebereiche unterschiedliche MeBgroBen eingesetzt, Park- und Ruckfahrhilfe erfullt. Hindernisse im unmitldba- 
die in zugeordneten UberwaAungseinrichtungen genutzt 65 run Nahbexeich (0-5 m) des Kfz werden von einem Xiltra- 
werden. Dabei ist die Erfindung besonders geeignet fiir ei- schaU-Parkhilfesystem detektiert und genaue Entfemumgs- 
oen groBen Ergebniswertebereich von Abstandswerten, ntessungen ausgefUhrt. Um den Nabbcreich voUstand^g zu 
z. B. einen Abstandsbereicb zwischen 0 und 20 m. erfassen, ist der Detektionsbereich des UltraschaUverfah- 
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reus auf bis zu 2 m bcgrcnzL 

Hochauflosende Radarverfahren, die diesen Nahbereich 
erfassen, sind zu kostenintensiv. Dagegen erfaBt era Radar- 
RQckfahrtiUfcsystem den Bereich von 0- 15 m, insbesondere 
den Bereich (2-20 m), der von dem UltraschaUverfahren 5 
nicht abgedeckt wild (0 bis 2 m). Durch die geringeien An- 
forderungen bzgl. der Genauigkeit und der AuflSsung der 
Absiandsmessung kBnnen kostenguostige Radarlfisungen 
gemitzt werden. 

Die gemeinsame elektronische Kontrolleiuheit Yon Ultra- 10 
schali-Parkhiife und Mikrowellen-Rflckfahthilfe bewertet 
die Abstandssignale und aktiviert eine Wamung oder liefert 
das Signal an weitere Systems. Damit ist ein Hybridsystem 
reaUsiert, das die technisch und wirtscbaftlich gunstigste 
Losung zur tJberwachung der verschiedenen Zonen des is 
Nahbereichs nutzt. 

Paten tanspriiche 

1. "Oberwacbungssystem in einem Kraftfahrzeug mit .20 
mindestens zwci Ubemachungseinrichtungen, aus de- 
ren spezieller MeBgroBe die Werte einer zugehongen 

• ErgebnisgrSBe bestimmt werden, da dime] l gckenn- 
zeicbxiet daB die voneinander abweichenden MeBgro- 
Ben der tJberwachungseinricbtungen der gleichen Er- 25 
gebnisgr6Be zugeordnet sind, daB jede Oberwacbuugs- 
einriebxung einem anderen Wertebereich der gleichen 
ErgebrusgroBe zugeordnet ist und daB die Ergebnis- 
grbBe eine die Umgebung des Fahrzeugs betreffende 
GroBe, insbesondere den Abstand des Kraftfahrzeugs 30 

. zu einem Hindernis betrifft 
1 2. "Qberwachungssystem nach Anspruch 1, dadurcfa , 
gekennzedchnet, daB die ErgebnbmeBwertbereiche 
sich uberlappen und eine Abgleicneinrichtung die un- 
lerschiedltchen Brgebnisbereicbe dadurch zueinander 35 

' abgleicbt, daB dem durch die tjberwachiingseinrich- 

" tungen im Dberlappung&ereich parallel gemessenen 
Abstand des gleichen Hindernisses, der gleicbe Ergeb- .. 
niswert in den beiden Ergebniswertbereichen zugeord- 
net wird. 40 
3. Ubcrwachungssystem nacb Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekenazeichnet, daB in dem Oberwachungssy- 
stem zur Abstandsmessung eines Hindernisses zwei 
Oberwacbungseinrichtungen vorgesehen sind, daB die 
erste Ubcrwachungseixuricbtung, welche dem kleinere 45 
Abstande betreffenden Ergebniswertebereich zugeordr 
net ist, als MeBgroBe die Laufzeit von Ultraschallwel- 
len verwendet, wahrend die zweite ttberwachungsein- 
rich Ding, welche einem groBere MeBwerte betreffen- 
den Ergebniswertebereich zugeoidnet ist, als MeB- » 
groBe die Laufzeit von Radarimpulsen verwendet 
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